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摘  要 
近年来, 有关多智能体系统的研究已经成为人工智能领域的重要研究方向之






































Research on multi-agent system has been an important direction of artificial 
intelligence field recent years. RoboCup is a representative multi-agent system, and an 
attempt to foster AI and intelligent robotics research by providing a standard problem 
where wide range of technologies can be integrated and examined. RoboCup chose to 
use soccer game as a central topic of research, organize robot world cup game and 
conference. The ultimate goal of the RoboCup project is：By 2050, develop a team of 
fully autonomous humanoid robots that can win against the human world champion 
team in soccer. RoboCup also offers a software platform for research on the software 
aspects of RoboCup. 
Completely understanding the running mechanism of RoboCup simulation game 
model--SoccerServer and basing on the basic code of TsinghuaAeolus2002 team, we 
built ourself simulation team AmoiensisNQ. Player agent adopts layer architecture, and 
has various individual skills, including interception, kick, block, mark, and follows a 
high level strategy which is composed of positioning, handling ball, vision and hearing, 
and has a good cooperation to realize the collective goal--beating the opponent. We 
introduce BP neural network and its application in team design: design and train 
various formation, fit offence and defence sensitivity of field, describe interception 
success rate. We estimate pass routes and choose the best dribble direction based on 
fuzzy inference system, and take shoot action into account, and form a handling ball 
strategy. We design an online coach independently. The online coach can identify the 
heterogeneous type of opponent players, and uses fuzzy evaluation to obtain the 
evaluation results of all heterogeneous players on various roles, and constructs a fuzzy 
inference system to dynamically select equal heterogeneous players for various roles. 
The simulation team AmoiensisNQ has a good performance in the games. 
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第一章 绪  论 
第一章  绪  论 







析。1992 年 10 月，在日本东京举行的关于人工智能领域重大挑战的研讨会中，
与会的研究人员对制造和训练机器人进行足球比赛以促进相关领域研究进行了探





学术大会－第 15 届国际人工智能联合大会(The 15th International Joint 
Conference on Artificial Intelligence,简称IJCAI-97 )上，机器人足球被正
式列为人工智能的一项挑战。同年，全世界范围内正式的Robocup比赛及会议首次








动的一部分。目前,RoboCup 活动包括如下几个方面: (1) 技术会议；(2) 机器人
足球赛；(3) 机器人足球挑战赛； (4) 教育程序； (5) 基础结构发展。当然,
机器人足球赛是整个活动的主要部分,研究者们会聚一堂,评价研究的进展情况。
机器人足球赛包括:(1) 仿真组比赛；(2) 小型机器人组比赛；(3) 中型机器人组
比赛；(5) Sony 有腿机器人比赛；(6) 类人机器人组比赛；(7) 机器人舞蹈比赛；
















RoboCup 历届比赛情况如表 1－1所示。 
 
 比赛地点 比赛时间 仿真组冠军队伍 
第一届 日本 名古屋 1997 年 8 月 德国汉堡大学 AT-Humbolt 
第二届 法国 巴黎 1998 年 7 月 美国卡耐基大学 CMUnited 
第三届 瑞典 斯德哥尔摩 1999 年 7 月 美国卡耐基大学 CMUnited 
第四届 澳大利亚 墨尔本 2000 年 8 月 葡萄牙里斯本大学 FCPortugal 
第五届 美国 西雅图 2001 年 8 月 中国清华大学 TsinghuAeolus 
第六届 日本 福冈 2002 年 6 月 中国清华大学 TsinghuAeolus 
第七届 意大利 帕多瓦 2003 年 8 月 荷兰阿姆斯特丹大学  UvA 
第八届 葡萄牙 里斯本 2004 年 6 月 俄罗斯航天部研究所 STEP 
第九届 日本 大阪 2005 年 7 月
德国卡尔斯鲁厄大学 
BrainStormers 






















































































1．2 RoboCup 仿真比赛研究的主要目标和现状 
1．2．1 主要目标 





































仿真组比赛是 RoboCup 各种比赛中参赛队数目 多的一种, 在机器人足球队





















































































第二章  RoboCup 仿真比赛 










个 Client 相当于一个智能体 Agent,作为球员的大脑指挥球员的行为。Server 和
Client 之间的通信是通过 UDP/ IP 协议进行的,竞赛者可以使用支持 UDP/IP 的任
何程序系统。Client 发送指令去控制相应的队员, 同时从 Server 接受队员的感
知信息。每个 Client 模块只允许控制一名球员,Client 之间不允许直接进行通
信,Client 之间的通讯必须通过 SoccerServer 来进行。竞赛者同时运行与比赛球
员数目相等的 Client 。 SoccerServer 包含两个程序 :SoccerServer 和
SoccerMonitor。SoccerServer 的工作是仿真足球和队员的状态、与 Client 进行
通信、按照一定的规则控制游戏的进程(裁判功能)。SoccerMonitor 则负责利用
Windows 系统显示虚拟场地。RoboCup 仿真比赛的系统组成如图 2－1所示。 
 
图 2-1 RoboCup 仿真比赛系统组成 
 
2．2 比赛服务器 


















念。比赛场地的尺寸为 105 ×68 (单位没有意义),球门宽度为 14.64 ,是实际比
例的两倍。实验证明,对于正常的宽度比例是很难进球的。 
为了便于确认队员在场上的位置，SoccerServer 还在场地上设立了大量的位
置标志，场外的标志点距离边线为 5米，每相邻两点的距离为 10 米。通过这些标
志点，球员可以很容易地确认自己在场上所处的位置。标志点的设立如图 2－2
所示，其中参数“l r c t b”分别表示左、右、中、上、下，“p”表示禁区。对
象(goal l)表示左半场球门线中点，(flag c)是虚拟球场中心，(flag l b)表示
球场左下角球点，(flag p l b)表示左半场禁区的右下角，(flag g l b)表示左
边球门的右门柱，(flag t l 20)表示左半场上方边线离中线 20 个单位的地方，
(line l)表示左边半场底线。目前，共有 55 个标志点和 4条边线可以看到。 
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